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28.02.03 Hc/Kei 

ROBERT BOSCH GMBH, 70442 Stuttgart 



Verfahren und Vorrichtung zur Ansteuerune mindestens einer VerzSgerungseinrichtung 
und/oder eines leistungsbestimmenden Stellelementes einer Fahrzeugantriebseinrichtung 

Die vorliegende Erfindung betrifft eine Vorrichtung und ein Verfahren zur Ansteuerung 
mindestens einer Verzogerungseinrichtung und/oder eines leistungsbestimmenden 
Stellelementes einer Fahrzeugantriebseinrichtung, insbesondere im Sinne einer 
automatischen Fahrzeuglangsregelung, wobei eine erste Umfelderfassungseinrichtung 
vorgesehen ist, die longitudinalwertoptimierte Messwerte bereitstellt, eine zweite 
Umfelderfassungseinrichtung vorgesehen ist, die objektlateralausdehnungsoptimierte 
Messwerte bereitstellt und eine Auswerteeinrichtung vorgesehen ist, der die 
Ausgangssignale der ersten und der zweiten Umfelderfassungseinrichtung zugefiihrt 
werden und zur Objektidentifikation sowohl die Messwerte der ersten, als auch der 
zweiten Umfelderfassungseinrichtung herangezogen werden. Weiterhin sind die 
Vorrichtung und das Verfahren dazu geeignet, eine Fahrzeugverzogerung zur 
Kollisionsvermeidung bzw. Verminderung der Kollisionsschwere auszulosen bzw. 
durchzufiihren. 

Stand der Technik 

In der Ver5ffentlichung "A Small, Light Radar Sensor and Control Unit for Adaptive 
Cruise Control" von Olbrich, Beez, Lucas, Mayer und Winter, SAE-Paper 980607, 
veroffentlicht auf der SAE International Congress and Exposition, Detroit, 
23. - 26. Februar 1998, ist ein Kraftfahrzeugradarsensor beschrieben, der Objekte im 
Kursbereich eines Fahrzeugs detektiert und in Abhangigkeit der detektierten Objekte die 
Fahrzeugverzogerungseinrichtungen bzw. die Fahrzeugbeschleunigungseinrichtungen 
steuert. Detektiert der Radarsensor kein Objekt oder nur Objekte, die nicht als 
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vorausfahrende Fahrzeuge identifiziert werden, so wird die Fahrzeuggeschwindigkeit im 
Sinne einer Geschwindigkeitskonstantregelung geregelt Erkennt der Radarsensor jedoch 
Objekte, die als vorherfahrende Fahrzeuge identifizierbar sind, so wird die 
Fahrzeuggeschwindigkeit im Sinne einer Konstantabstandsregelung geregelt. Hierzu wird 
ein dreistrahliger Mikrowellensender und -empfanger verwendet, der ein 
frequenzmoduliertes Dauerstrichsignal aussendet und reflektierte Teilwellen empfangt. 

Aus der DE 100 11 263 Al ist ein Objektdetektionssystem bekannt, das insbesondere fur 
Kraftfahrzeuge vorgesehen ist, bei dem das Objektdetektionssystem mehrere 
Objektdetektoren und/oder Betriebsmodi aufweist, mit denen unterschiedliche 
Detektionsreichweiten und/oder Detektionsbereiche erfasst werden. Hierbei ist bevorzugt 
ein Objektdetektor, ein Radarsensor, der in einem ersten Betriebsmodus eine relativ groBe 
Detektionsreichweite bei einem relativ kleinen Winkelerfassungsbereich und in einem 
zweiten Betriebsmodus eine relativ dazu geringe Detektionsreichweite bei einem 
vergroBerten Winkelerfassungsbereich aufweist. Dieses System verwendet verschiedene 
Umfelderfassungseinrichtungen, wobei jedes Umfelderfassungssystem einen 
unterschiedlichen Erfassungsbereich abdeckt. 

In dem Buch "Handbook of Computer Vision and Applications", Academic Press, 
Boston, 2000 von Jahne, HauBecker und GeiBler sind in dem Kapitel "Motion" auf den 
Seiten 307 bis 392 Verfahren zur Verarbeitung bewegter Bilder beschrieben, 
insbesondere Verfahren zur Ermittlung und Verarbeitung des „optischen Flusses". 

Kern und Vorteile der Erfindung 

Der Kern der vorliegenden Erfindung ist es, eine Vorrichtung und ein Verfahren 
anzugeben, mit dem sich die Verzogerungseinrichtungen und/oder 
leistungsbestimmenden Stellelemente von Fahrzeugantriebseinrichtungen insbesondere 
im Sinne einer automatischen Fahrzeuglangsregelung ansteuern lassen, wobei das 
Fahrzeugumfeld durch Umfelderfassungseinrichtungen derail erfasst wird, dass sich die 
Umfelderfassungseinrichtungen gegenseitig erganzen und ein redundantes Gesamtsystem 
ergeben. ErfindungsgemaB wird dieses durch die Merkmale der unabhangigen Anspriiche 
gelost. Vorteilhafte Weiterbildungen und Ausgestaltungen ergeben sich aus den 
Unteransprtichen. 
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Vorteilhafterweise sieht das erfindungsgemaJJe System vor, dass die Messwerte der 
zweiten Umfelderfassungseinrichtung zur Verifikation und/oder Bereitstellung 
zusatzlicher Informationen bei der Auswertung der Messwerte der ersten 
Umfelderfassungseinrichtung verwendet werden. Hierdurch ist es moglich, dass die 
Messwerte der Objekte, die durch die erste Umfelderfassungseinrichtung erkannt wurden, 
mittels den durch die zweite Umfelderfassungseinrichtung bereitgestellten Messwerten 
verifizierbar sind und gegebenenfalls den Objekten, die mittels der ersten 
Umfelderfassungseinrichtung erkannt wurden, zusatzliche Informationen wie 
beispielsweise die laterale Objektausdehnung zugeordnet werden konnen. Ebenso ist es 
moglich, dass die Messwerte der Objekte, die durch die zweite 
Umfelderfassungseinrichtung erkannt wurden, mittels den durch die erste 
Umfelderfassungseinrichtung bereitgestellten Messwerten verifizierbar sind und 
gegebenenfalls den Objekten, die mittels der zweiten Umfelderfassungseinrichtung 
erkannt wurden, zusatzliche Informationen wie beispielsweise der genaue Objektabstand 
oder der Azimutwinkel des Objekt zugeordnet werden konnen. 

Weiterhin ist es vorteilhaft, dass die Messwerte der ersten Umfelderfassungseinrichtung 
zur Verifikation und/oder Bereitstellung zusatzlicher Informationen bei der Auswertung 
der Messwerte der zweiten Umfelderfassungseinrichtung verwendet werden. Hierdurch 
ist es moglich, dass die Messwerte der Objekte, die durch die zweite 
Umfelderfassungseinrichtung erkannt wurden, mittels den durch die erste 
Umfelderfassungseinrichtung bereitgestellten Messwerten verifizierbar sind und 
gegebenenfalls den Objekten, die mittels der zweiten Umfelderfassungseinrichtung 
erkannt wurden, zusatzliche Informationen wie beispielsweise der exakte Objektabstand 
zugeordnet werden konnen. 

Vorteilhafterweise kann die Nutzung der Messwerte der ersten 

Umfelderfassungseinrichtung zur Reduktion des Aufwands zur Signalverarbeitung in der 
zweiten Umfelderfassungseinrichtung verwendet werden, insbesondere durch 
Begrenzung der Auswertung auf bestimmte Gebiete des Detektionsbereichs der zweiten 
Umfelderfassungsvorrichtung. 

Vorteilhafterweise sieht das System zur Fahrzeuglangsregelung eine Auslosung und/oder 
Durchfilhrung einer automatischen Fahrzeugverzogerung zur Kollisionsvermeidung 
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und/oder Verminderung der Kollisiohsschwere vor. Die Auslosung und/oder 
Durchftthrung der automatischen Fahrzeugverzogerung erfolgt hierbei in Abhangigkeit 
der von den Umfelderfassungseinrichtungen detektierten Objekte im Erfassungsbereich 
der Umfelderfassungseinrichtungen. 

Weiterhin ist es vorteilhaft, dass die erste Umfelderfassungseinrichtung eine Einrichtung 
zum Senden und Empfangen von Radarstrahlung ist. Einrichtungen zum Senden und 
Empfangen von Radarstrahlung bieten den Vorteil, dass die Funktionsfahigkeit 
unabhangig von Wetter und Witterungseinflussen ist, sowie dass die Entfernungen sowie 
Relativgeschwindigkeiten der erkannten Objekte sehr genau bestimmt werden konnen. 

Weiterhin ist es vorteilhaft, dass die erste Umfelderfassungseinrichtung eine Einrichtung 
zum Senden und Empfangen von Lidarstrahlung ist. Lidarsysteme senden koh&rentes, 
monochromatisches Licht aus und empfangen die reflektierten Teilwellen. Mittels 
Lidarsystemen ist es moglich, den Abstand und die Relativgeschwindigkeit erkannter 
Objekte sehr prSzise zu bestimmen. Ist das Lidarsystem als scannendes Lidarsystem 
ausgebildet, so ist es weiterhin moglich, auch die Objektlateralausdehnung zu bestimmen. 

Vorteilhafterweise ist die zweite Umfelderfassungseinrichtung als Bilderfassungssystem 
ausgepragt. Dieses Bilderfassungssystem kann vorteilhafterweise als monokulare 
Videokamera ausgepragt sein, oder als Stereo-Videokamera ausgepragt sein. Das 
Vorsehen einer monokularen Videokamera ermoglicht eine kostengiinstige Realisierung 
der erfindungsgemalJen Vorrichtung. Das Vorsehen einer Stereo-Videokamera ermoglicht 
eine zuverlassige, dreidimensionale Auswertung der aufgenommenen Stereo-Bildpaare. 

Von besonderer Bedeutung ist die Realisierung des erfindungsgemaBen Verfahrens in der 
Form eines Steuerelements, das fur ein Steuergerat einer adaptiven Abstands- bzw. 
Geschwindigkeitsregelung eines Kraftfahrzeugs vorgesehen ist. Dabei ist auf dem 
Steuerelement ein Programm gespeichert, das auf einem Rechengerat, insbesondere auf 
einem Mikroprozessor oder Signalprozessor, ablauffahig und zur Ausfiihrung des 
erfindungsgemfiBen Verfahrens geeignet ist. In diesem Fall wird also die Erfindung durch 
ein auf dem Steuerelement abgespeichertes Programm realisiert, so dass dieses mit dem 
Programm versehene Steuerelement in gleicher Weise die Erfindung darstellt, wie das 
Verfahren, zu dessen Ausfiihrung das Programm geeignet ist. Als Steuerelement kann 
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insbesondere ein elektrisches Speichermedium zur Anwendung kommen, beispielsweise 
ein Read-Only-Memory. 

Weitere Merkmale, Anwendungsmoglichkeiten und Vorteile der Erfindung ergeben sich 
aus der nachfolgenden Beschreibung von Ausfiihrungsbeispielen der Erfindung, die in 
der Figur der Zeichnung dargestellt ist. Dabei bilden alle beschriebenen oder dargestellten 
Merkmale fur sich oder in beliebiger Kombination den Gegenstand der Erfindung, 
unabhangig von ihrer Zusammenfassung in den Patentanspriichen oder deren 
RUckbeziehung sowie unabhangig von ihrer Formulierung bzw. Darstellung in der 
Beschreibung bzw. in den Zeichnungen. 

Zeichnungen 

Nachfolgend wird ein Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung anhand einer Zeichnung 
erlautert. Die Figur zeigt eine schematische Darstellung der erfindungsgemaBen 
Vorrichtung. 

Beschreibung des Ausfuhrungsbeispiels 

In der Figur ist eine Verarbeitungseinrichtung 1 dargestellt, die Eingangssignale erhalt. 
Diese Eingangssignale werden mittels einer Eingangsschaltung 2 der 
Verarbeitungseinrichtung 1 zugefiihrt und weiterverarbeitet Die Eingangssignale 
stammen von einer ersten Umfelderfassungseinrichtung 3, einer zweiten 
Umfelderfassungseinrichtung 4 sowie weiteren, optional vorsehbaren 
EingangsgroBeneinrichtungen 5. Diese optionalen EingangsgroBeneinrichtungen 5 sind 
beispielsweise fahrerbetatigbare Bedienelemente zur Steuerung der 
Verarbeitungseinrichtung 1, beispielsweise in Form von Schaltern, KnSpfen, eines 
Gaspedalschalters oder Gaspedalpotentiometers oder eines Bremspedalschalters oder 
Bremspedalpotentiometers oder aber es kann sich bei den EingangsgroBeneinrichtungen 5 
um Sensoren handeln, beispielsweise Geschwindigkeitssensoren oder 
Beschleunigungssensoren, die ermittelte Messgr6Ben an die Verarbeitungseinrichtung 1 
weitergeben. Die erste Umfelderfassungseinrichtung 3 ist hierbei eine 
Umfelderfassungseinrichtung, die longitudinalwertoptimierte Messwerte bereitstellt. 
Unter longitudinalwertoptimierten Messwerten sind hierbei Messwerte gemeint, die von 
einer Umfelderfassungseinrichtung stammen, die Abstande oder 
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Relativgeschwindigkeiten zu detektierten Objekten sehr genau bestimmen konnen, jedoch 
die eine Bestimmung der Objektlateralausdehnung nur ungeniigend oder uberhaupt nicht 
ermoglichen. Unter der Umfelderfassungseinrichtung, die longitudinalwertoptimierte 
Messwerte bereitstellt, ist beispielsweise eine Sende- und Empfangseinrichtung fiir 
Radarwellen gemeint, womit sich die Abstande zwischen der Sende- und 
Empfangseinrichtung, also die raumliche Ausdehnung in Richtung der 
Ausbreitungsrichtung der Wellen, sehr exakt bestimmen lassen. Neben diesem 
Radarsystem oder anstatt dieses Radarsystems ist es auch denkbar, eine Sende- und 
Empfangseinrichtung flir Lidarstrahlung vorzusehen, die ebenfalls 
longitudinalwertoptimierte Messwerte bereitstellt Weiterhin werden von einer zweiten 
Umfelderfassungseinrichtung 4 Messwerte an die Verarbeitungseinrichtung 1 ttbertragen. 
Diese zweite Umfelderfassungseinrichtung 4 ist erfindungsgemaB eine Einrichtung, die 
objektlateralausdehnungsoptixnierte Messwerte bereitstellt. Unter einer 
Umfelderfassungseinrichtung, die objektlateralausdehnungsoptimierte bereitstellt, ist eine 
Einrichtung zu verstehen, die in der Lage ist, die raumliche Ausdehnung der detektierten 
Objekte senkrecht zur Ausbreitungsrichtung der verwendeten Messwellen prazise zu 
ermitteln. Als zweite Umfelderfassungseinrichtung 4, die 

objektlateralausdehnungsoptimierte Messwerte bereitstellt, ist beispielsweise die 
Verwendung eines Bilderfassungssystems vorgesehen, das wahlweise als monokulare 
Videokamera oder als Stereo-Videokamera ausgebildet ist. Derartige 
Bilderfassungssysteme sind in der Lage, die raumliche Ausdehnung der erkannten 
Objekte senkrecht zur Ausbreitungsrichtung der Messwellen zu ermitteln, jedoch haben 
diese Systeme den Nachteil, dass Entfernungen, also Abstande in Ausbreitungsrichtung 
der Messwellen nur sehr ungenau oder gar nicht angegeben werden konnen. Die 
EingangsgroBen, die der Verarbeitungseinrichtung 1 mittels der Eingangsschaltung 2 
zugeflihrt werden, werden mittels einer Datenaustauscheinrichtung 6, die beispielsweise 
als Bus-System ausgebildet ist, einer Berechnungseinrichtung 7 zugeflihrt. In der 
Berechnungseinrichtung 7 werden die Messwerte, die die erste und zweite 
Umfelderfassungseinrichtung 3, 4 bereitstellen, ausgewertet. Hierzu werden die von der 
ersten Umfelderfassungseinrichtung 3 erkannten Objekte mit den von der zweiten 
Umfelderfassungseinrichtung 4 erkannten Objekten iibereinandergelegt und somit die von 
beiden Umfelderfassungseinrichtungen 3, 4 erkannten Objekte sowohl in Abstand, 
Relativgeschwindigkeit und Objektlateralausdehnung prazise erfasst. Durch dieses 
Zusammenfiihren der Messergebnisse von Objekten, die sowohl von den 
longitudinalwertoptimierten als auch von den objektlateralausdehnungsoptimierten 
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Umfelderfassungseinrichtungen 3, 4 erkannt wurden, erreicht man zum einen sehr prazise 
Messwerte und zum anderen erhalt man weiterhin eine Redundanz hinsichtlich von 
Objekten, die beztiglich der Fahrsicherheit der automatischen Fahrzeuglangsregelung 
hochrelevant sind. Insbesondere beim Vorsehen einer automatischen Notbremsfunktion, 
bei der eine automatische Fahrzeugverzogerung zur Kollisionsvermeidung und/oder 
Verminderung der Kollisionsschwere ausgelost und/oder durchgefiihrt wird, ist es 
notwendig, dass die erfassten Objekte sicher detektierbar sind und die Abstande und 
Lateralausdehnungen der Objekte prazise vermessen werden konnen. Aus den Daten der 
ersten Umfelderfassungseinrichtung 3, die longitudinalwertoptimierte Messwerte 
bereitstellt, ist es moglich, die verbleibende Zeit bis zu einer moglichen Kollision mit 
einem vorausfahrenden Fahrzeug prazise zu bestimmen. Zur Auswertung der Daten der 
zweiten Umfelderfassungseinrichtung 4, die beispielsweise als kostengiinstige, 
monokulare Videokamera ausgebildet sein kann, kann man durch optische 
Flussalgorithrnen, die aus dem Stand der Technik bekannt sind, sowie der bekannten 
Abstands- und Geschwindigkeitsinformation, die die erste Umfelderfassungseinrichtung 
3 bereitstellt, genaue Werte fur die Objektausdehnung erhalten. Sowohl fur die korrekte 
Beriicksichtigung aller dem Fahrer zur Verftigung stehenden Ausweichmoglichkeiten bei 
der Auslosung einer automatischen Notbremsung als auch fur automatisch ausgeloste und 
automatisch durchgefuhrte Ausweichmanover des mit dem erfindungsgemaBen System 
ausgerusteten Fahrzeugs ist es wichtig, die Objektlateralausdehnung sicherheitsrelevanter 
Objekte im Kursverlauf des Fahrzeugs zu kennen. Die erste und zweite 
Umfelderfassungseinrichtung 3, 4 sollten dabei so ausgewahlt werden, dass die zweite 
Umfelderfassungseinrichtung 4 in der Lage ist, prazise Werte fur die Objektdaten zu 
liefern, die die erste Umfelderfassungseinrichtung 3 systembedingt nicht liefern kann 
oder nur sehr ungenau liefern kann. Ebenso muss die erste Umfelderfassungseinrichtung 
3 in der Lage sein, die Objektdaten prazise und zuverlassig zu liefern, die die zweite 
Umfelderfassungseinrichtung 4 systembedingt nicht liefern kann oder nur sehr ungenau 
liefern kann. Beispielsweise ist das Vorsehen einer Radareinrichtung als erste 
Umfelderfassungseinrichtung 3 sowie ein kostengUnstiges, monokulares 
Bilderfassungssystem als zweite Umfelderfassungseinrichtung 4 eine bevorzugte 
Ausfiihrungsform, da sich Radarsystem und monokulare Videokamera bezuglich der 
Genauigkeit der systembedingt lieferbaren Objektdaten ideal erganzen. 

Ebenso kann vorgesehen sein, dass die Messwerte der longitudinalwertoptimierten 
Umfelderfassungseinrichtung in einer ersten Auswerteeinrichtung verarbeitet werden und 
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die Messwerte der lateralausdehnungsoptimierten Umfelderfassungseinrichtung in einer 
zweiten Auswerteeinrichtung verarbeitet werden. Dabei konnen die Messwerte der 
zweiten, also der lateralausdehnungsoptimierten Umfelderfassungseinrichtung zusatzlich 
an die fUr die longitudinalwertoptimierte Auswertung vorgesehene Auswerteeeinrichtung 
weitergegeben werden. Dort kann mit den zusatzlich bereitgestellten 
lateralausdehnungsoptimierten Messwerten eine Verifikation der 
longitudinalwertoptimierten Messwerte durchgefiihrt werden und/oder weitere 
objektspezifische Information den erkannten Objekten zugeordnet werden. 
Beispielsweise kann somit den mittels eines Radarsystems erkannten Objekten zusatzlich 
noch ein Wert bezUglich der Objektlateralausdehnung zugeordnet werden, was mit einem 
reinen Radarsystem nicht oder nur sehr ungenau moglich ist oder die Signalverarbeitung 
des Radarsystems kann durch Beschrankung des Auswertebereichs auf Gebiete, in denen 
ein Videosystem Objekte detektiert hat, vereinfacht werden. 

Ebenso konnen der Auswerteeinrichtung fur die lateralausdehnungsoptimierten 
Messwerte zusatzlich Messwerte der longitudinalwertoptimierten 

Umfelderfassungseinrichtung zugeftihrt werden. Hierdurch ist ebenfalls eine Verifikation 
der lateralausdehnungsoptimierten Messwerte moglich sowie die Bereitstellung weiterer 
Informationen moglich. Durch Kenntnis des exakten Objektabstandes, der mittels eines 
Radarsystems sehr prazise ermittelbar ist, kann beispielsweise der Skalierungsfaktor des 
lateralausdehnungsoptimierten Bilderfassungssystems sehr gut bestimmt werden oder es 
kann bei Kenntnis von Richtung und Abstand, in der das Radarsystem ein Objekt 
detektiert hat, die Bildverarbeitung auf bestimmte Bildbereiche des 
Vodeoerfassungsbereichs eingeschrankt werden, um Verarbeitungszeit zu sparen. 

Weiterhin ist es auch denkbar, die beiden Auswerteeinrichtungen fur 
longitudinalwertoptimierte und lateralausdehnungsoptimierte Messwerte in einer einzigen 
Auswerteeinrichtung realisiert werden, bei dem zusatzlich die 

lateralausdehnungsoptimierten Messwerte dem Auswertealgorithmus zur Verarbeitung 
der longitudinalwertoptimierten Messwerte und die longitudinalwertoptimierten 
Messwerte dem Algorithmus zur Verarbeitung der lateralausdehnungsoptimierten . 
Messwerte zugefuhrt werden um beispielsweise eine Verifikation von Messwerten oder 
eine Bereitstellung zuzsatzlicher Informationen, die systembedingt nicht geliefert werden 
k6nnen, zu erreichen. 
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Aufgrund der ermittelten Objekte und derer bewegungsspezifischen Objektdaten werden 
in der Berechnungseinrichtung 7 Stellsignale fur Verzogerungseinrichtungen und 
Beschleunigungseinrichtungen des Fahrzeugs gebildet, die iiber das 
Datenaustauschsystem 6 einer Ausgangsschaltung 8 zugeftihrt werden. Die 
Ausgangsschaltung 8 gibt Stellsignale an die Verzogerungseinrichtungen 9 des Fahrzeugs 
aus, die beispielsweise elektronisch gesteuerte Bremsenansteuerungen vorsieht und die 
das Fahrzeug in Abhangigkeit der erkannten Objekte verzogern konnen. Ebenso wird ein 
Stellsignal iiber die Ausgangsschaltung 8 einem leistungsbestimmenden Stellelement 
einer Antriebseinrichtung 10 zugefuhrt, das beispielsweise eine elektrisch gesteuerte 
Drosselklappe sein kann, oder eine elektrisch gesteuerte Kraftstoffzumesseinrichtung fur 
ein Einspritzsystem sein kann. Ebenfalls ist es denkbar, dass die Berechnungseinrichtung 
7 Ausgangssignale liefert, die ilber das Datenaustauschsystem 6 und die 
Ausgangsschaltung 8 eine elektrisch gesteuerte Lenkung ansteuert und das Fahrzeug in 
Abhangigkeit erkannter, fahrsicherheitsrelevanter Objekte lenken kann und bei einer 
drohenden Kollision mit einem vorausfahrenden Objekt ein Ausweichmanover 
durchfuhren kann. 
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28.02.03 Hc/Kei 

ROBERT BOSCH GMBH, 70442 Stuttgart 
Ansprttche 



1 . Vorrichtung zur Ansteuerung mindestens einer Verzogerungseinrichtung und/oder 
eines leistungsbestimmenden Stellelementes einer Fahrzeugantriebseinrichtung, 
insbesondere im Sinne einer automatischen Fahrzeuglangsregelung und/oder zur 
Objektidentifikation , dadurch gekennzeichnet, dass eine erste 
Umfelderfassungseinrichtung vorgesehen ist, die longitudinalwertoptimierte 
Messwerte bereitstellt, dass eine zweite Umfelderfassungseinrichtung vorgesehen 
ist, die objektlateralausdehnungsoptimierte Messwerte bereitstellt und dass eine 
Auswerteeinrichtung vorgesehen ist, der die Ausgangssignale der ersten und der 
zweiten Umfelderfassungseinrichtung zugefiihrt werden und zur Objektidentifikation 
und/oder Ansteuerung der mindestens einen Verz6gerungseinrichtung und/oder des 
leistungsbestimmenden Stellelementes der Antriebseinrichtung sowohl die 
Messwerte der ersten als auch der zweiten Umfelderfassungseinrichtung 
herangezogen werden. 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die Messwerte der 
zweiten Umfelderfassungseinrichtung zur Verifikation und/oder Bereitstellung 
zusatzlicher Informationen bei der Auswertung der Messwerte der ersten 
Umfelderfassungseinrichtung verwendet werden. 
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3. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die Messwerte der 
ersten Umfelderfassungseinrichtung zur Verifikation und/oder Bereitstellung 
zusatzlicher Informationen bei der Auswertung der Messwerte der zweiten 
Umfelderfassungseinrichtung verwendet werden. 

4. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, 
dass die Fahrzeuglangsregelung eine Auslosung und/oder Durchfuhrung einer 
automatischen Fahrzeugverzogerung zur Kollisionsvermeidung und/oder 
Verminderung der Kollisionsschwere vorsieht. 

5. Vorrichtung nach einern der Anspruche 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass die 
erste Umfelderfassungseinrichtung eine Einrichtung zum Senden und Empfangen 
von Radarstrahlung ist 

6. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass die 
erste Umfelderfassungseinrichtung eine Einrichtung zum Senden und Empfangen 
von Lidarstrahlung ist. 

7. - Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, 

dass die zweite Umfelderfassungseinrichtung ein Bilderfassungssystem ist. 

8. Vorrichtung nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, dass das 
Bilderfassungssystem eine monokulare Videokamera ist. 

9. Vorrichtung nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, dass das 
Bilderfassungssystem eine Stereo-Videokamera ist. 

1 0. Verfahren zur Ansteuerung mindestens einer Verzogerungseinrichtung und/oder 
eines leistungsbestimmenden Stellelementes einer Fahrzeugantriebseinrichtung, 
insbesondere im Sinne einer automatischen Fahrzeuglangsregelung, 
dadurch gekennzeichnet, dass einer Auswerteeinrichtung die Ausgangssignale 
einer ersten Umfelderfassungseinrichtung und einer zweiten 
Umfelderfassungseinrichtung zugefiihrt werden, wobei die erste 
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Umfelderfassungseinrichtung longitudinalwertoptimierte Messwerte bereitstellt und 
die zweite Umfelderfassungseinrichtung objektlateralausdehnungsoptimierte 
Messwerte bereitstellt und dass zur Objektidentifikation sowohl die Messwerte der 
ersten als audi der zweiten Umfelderfassungseinrichtung herangezogen werden und 
in Abhangigkeit der ermittelten Umfeldsituation mindestens eine 
Verzogerungseinrichtung und/oder mindestens ein leistungsbestimmendes 
Stellelement einer Antriebseinrichtung gesteuert wird. 

11. Verfahren nach Anspruch 10, dadurch gekennzeichnet, dass die 

Fahrzeuglangsregelung eine Auslosung und/oder Durchflihrung einer automatischen 
Fahrzeugverzdgerung zur Kollisionsvermeidung und/oder Verminderung der 
Kollisionsschwere vorsieht. 
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Verfahren und Vorrichtung zur Ansteuerung mindestens ein er Verz6gemngseinrichtung 
und/oder eines leistungsbestimmenden Stellelementes einer Fahrz eugantriebseinrichtung 

Zusammenfassung 

Es wird eine Vorrichtung und ein Verfahren zur Ansteuerung mindestens einer 
Verzogerungseinrichtung und/oder eines leistungsbestimmenden Stellelementes einer 
Fahrzeugantriebseinrichtung, insbesondere im Sinne einer automatischen 
Fahrzeuglangsregelung, vorgeschlagen, wobei eine erste Umfelderfassungseinrichtung 
vorgesehen ist, die longitudinalwertoptimierte Messwerte bereitstellt, eine zweite 
Umfelderfassungseinrichtung vorgesehen ist, die objektlateralausdehnungsoptimierte 
Messwerte bereitstellt und eine Auswerteeinrichtung vorgesehen ist, der die 
Ausgangssignale der ersten und der zweiten Umfelderfassungseinrichtung zugefiihrt 
werden und zur Objektidentifikation sowohl die Messwerte der ersten als auch der 
zweiten Umfelderfassungseinrichtung herangezogen werden. Weiterhin sind die 
Vorrichtung und das Verfahren dazu geeignet, eine Fahrzeugverzogerung zur 
Kollisionsvermeidung bzw. Verminderung der Kollisionsschwere auszulosen bzw. 
durchzufiihren. 



(Figur) 
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